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Connections  Pin #  Pin Name  Description 



























































































































































































































































































































































































































































































































































































































































  Part Number  Description  Price  Quantity  Total 
Capacitors  CL21B102KBANNNC  1nF 0805 Capacitor  $0.10  3  $0.30 
CL21F104ZBCNNNC  0.1uF 0805 Capacitor  $0.10  5  $0.50 
CL21F105ZOCNNNC  1uF 0805 Capacitor  $0.10  6  $0.60 
CL21F106ZPFNNNE  10uF 0805 Capacitor  $0.16  3  $0.48 
UWX0G221MCL1GB  220uF Electric Capacitor  $0.33  2  $0.66 
Resistors  RC2012F331CS  330 Ohm 0805 Resistor  $0.10  2  $0.20 
RC0805JR­0747KL  47K Ohm 0805 Resistor  $0.10  3  $0.30 








MCU TSSOP­28  $2.73  2  $5.46 
MSP430G2553IPW20R 
MSP430G2553 20Pin 
MCU TSSOP­20  $2.59  1  $2.59 
L293DD 
H­Bridge Motor 
Controller  $3.69  2  $7.38 









4POS .100 TIN  $0.18  2  $0.36 
0022013047 
CONN HOUS 4POS .100 
W/RAMP/RIB  $0.20  2  $0.40 
640454­3 
CONN HEADER VERT 
3POS .100 TIN  $0.16  4  $0.64 
0022013037 
CONN HOUS 3POS .100 
W/RAMP/RIB  $0.19  4  $0.76 
640456­7 
CONN HEADER VERT 




Angle)  $0.79  1  $0.79 
0022013077  CONN HOUS 7POS .100  $0.36  2  $0.72 
0008500114 
CONN TERM FEMALE 
22­30AWG TIN  $0.19  34  $6.46 
Adafruit/P2223 
GPIO Stacking Header For 
Raspberry Pi  $2.50  1  $2.50 
1935161 
TERM BLOCK PCB 2POS 
5.0MM GREEN  $0.37  1  $0.37 
 
.100" pitch Connector 
Headers  $0.50  1  $0.50 






SPST­NO 0.05A 24V  $0.22  3  $0.66 
Motors  Adafruit/324  Stepper Motor  $14.00  2  $28.00 
Others    Respberry Pi 2  $40.00  1  $40.00 
  Battery  $23.92  1  $23.92 
           
           






















































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































Distance (inch)  IR Front  IR Back  IR Left  IR Right 
1         
...         
15         
 
Part 2: Avoid Obstacle 
The obstacle avoidance require the robot to do some behaviors like stop and make a turn 
when the robot gets to the obstacle. The goal for this project is make the robot go past the 
119 
 
obstacle when it gets to the obstacle. For this part, it require to program for three small 
milestones. 
Milestone 1: the robot goes forward, and stops when it gets to the obstacle. 
Milestone 2: the robot goes forward, and makes a turn to avoid the obstacle when it gets 
to the obstacle. 
Milestone 3: the robot goes forward, and bypasses the obstacle when it gets to the 
obstacle. 
Notice: The Obstacle is a cube whose width, length, and height are 10 inches. 
 
Part 3: Ultrasound Sensor 
Use the Custom Module to make the Ultrasound Sensors work and redo the obstacle 
avoidance project. For this part, you need to wire and mount the ultrasound sensor first. And 
then, program the module by writing your own firmware following the example msp430 
programs. At the end, make the robot do the same things as IR sensor did. 
In this part, you need to 
● Wire and mount the ultrasound sensor 
● Write custom firmware, and make it communicate with central controller 
● Write functions on central controller to control the custom module 
● Range sensors 
● Write programs to make the robot avoid obstacle 
120 
